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Tooth pitch 10 [mm]
Tooth width 5 [mm]
Tooth height 10 [mm]
Tooth back 10 [mm]
Cap size 1.5 [mm]
Foot size 1.0 [mm]
Gap length 1.0 [mm]
Thickness of copper 1.0 [mm]
Thickness of steel 3.0 [mm]
Core material Silicon steel
Reaction plate Copper and 1008 steel




































































































• 同じ全長のコアで，溝を 15本 (各相コイル
4本，ピッチ10 [mm]，相電流500 [A turn])

















































































じる．この B は x方向に分布を持つとともに，
tに従って移動する．二次側のインダクタンス
を L2, 抵抗を Rとし，誘導電流 i2 が流れてい
るとする．
このコイルの左右の巻き線には各々，Fig. 3(b)
に示すように Bと i2の作用による力 F1, F2が
生じ，
F = F1 − F2 = i2bB(x− a2 , t)
−i2bB(x + a2 , t)






























となる 6)．ここで仮想的な電流 i0 = Φ/M を導
入し，n2 = 1とすると，以下の式展開ができる．











(i1 − i0) (7)















XR = X cos(θ(t))
XS = X cos(θ(t)− (2/3)π)
XT = X cos(θ(t)− (4/3)π)




Fig. 9(b)に示すように二相 α, βで表現すると
Xα = X cos(θ(t))
Xβ = X cos(θ(t)− (1/2)π)























































X˙ cos θ −Xθ˙ sin θ































































































































































Ftotal = K1 I0 iq1 = K2 I0 I0θ˙ (24)
となる (K1,K2は定数)．
この式は，(a) I0(i1d)を一定に保つと推力は
iq1に比例して操作できる　 (b) 角速度 (角周波
数)θ˙が一定であれば，推力は電流の２乗に比例


















































































































































が (0 <= θ <= π/2, 0 <= x <= 1)の範囲で cos θを
精度良く近似できたため，テーブル参照ではな
く，演算によって求めた．内部での角度変数は






































































準値に対する比率で，0.0, 0.2, 0.5, 1.0, 1.5の５
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Fig. 10　Maxwell2D SV によるリニアモータ
のシミュレーション例．
Fig. 11　試作したリニアモータの一次側．
Fig. 12　一次電磁石のコイルの配置図．
Fig. 13　リニアモータ実験装置．
Fig. 14　開発した三相モータドライバ．左がマ
イコン dsPIC33，中央部にゲートドライバ，右
が三相ブリッジ．ブリッジの FET間に見える
ICは電流センサ．
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